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Abstract of DE3935594 

The circuitry measures and evaluates a d.c motor's revolution rate or the displacement of a motor drive 
with control electronics connected via at least two control outputs to a switching device. A 
measurement device for partial rotations of the motor is connected to the switching device. The 
meausrement device is connected to the controller via an evaluation circuit. The d.c motor (G) contains 
adefined number of core windings (A) which have different inductances in a defined sequence. 
USE/ADVANTAGE - Simple, low-cost. Each partial movement of the d.c motor about a predetermined 
number of armature windings is registered and counted. 
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© Schaltungsanordnung zur Messung und Auswertung der Drehzah! eines Gleichstrommotors oder des 
Verstellweges eines Gleichstrommotorantriebs in einem Kraftfahrzeug 

(§7) Schaltungsanordnung zur Messung und Auswertung der 
Drehzahl eines Gleichstrommotors oder des Verstellweges 
eines Gleichstrommotorantriebs In einem Kraftfahrzeug, mit 
einer Steuerelektronik, die uber mlndestens zwel Steueraus- „ 
gSnga mit mindestens einer Schalteinrichtung verbunden 
ist, wobei die mindestens eine Schalteinrichtung Ober zwet » 
Ansteuerleitungen mit dem Gieichstrommotor verbunden 
1st, mit einer MeBeinrichtung zur Messung von Teilumdre- f 
hungen des Gleichstrommotors, die mit der Schalteinrich- 
tung verbunden ist, und mit einer Auswerteschaltung, Ober 
die die MeBeinrichtung mit der Steuerelektronik verbunden 
ist, dadurch gekennzeichnet, daB der Gieichstrommotor (G) 
eine vorgegebene Anzahl Ankerwickiungen (A) aufweist und 
daS die Ankerwickiungen (A) In einer vorgegebenen Reihen- 
folge sich unterscheidende Induktivitfiten aufweisen. 
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Die Erfindung betrifft eine Schaltungsanordnung zur 
Messung und Auswertung der Drehzahl eines Gleich- 
strommotors oder des Verstellweges eines Gleich- 
strommotorantriebs in einem Kraftfahrzeug, mit einer 
Steuerelektronik, die uber mindestens zwei Steueraus- 
gange mit mindestens einer Schalteinrichtung verbun- 
den ist, wobei die mindestens eine Schalteinrichtung 
uber zwei Ansteuerleitungen mit dem Gleichstrommo- 
tor verbunden ist, mit einer MeBeinrichtung zur Mes- 
sung von Teiiumdrehungen des Gieichstrommotors, die 
mit der Schalteinrichtung verbunden ist und mit einer 
Auswerteschaltung Uber die die MeBeinrichtung mit der 
Steuerelektronik verbunden ist 

Aus der deutschen Offenlegungsschrift 
DE 35 27 906 Al ist eine Schaltungsanordnung zur Posi- 
tionierung eines mittels einer Verstellvorrichtung ver- 
stellbaren Gegenstands dieser Art bekannt Bei dieser 
Schaltungsanordnung wird zur Bestimmung der Posi- 
tion einer Verstellvorrichtung eine der Anzahl von Urn- 
drehungen des Gieichstrommotors entsprechende An- 
zahl von Impulsen, in dem Motorstrom des Gieich- 
strommotors gemessen und ausgewertet Dabei wird 
der Effekt ausgenutzt, daB die periodischen Schwankun- 
gen des Motorstromes, deren Anzahl pro Umdrehung 
der Motorwelle konstruktiv bedingt und deshalb unver- 
anderlich sind, die Mtiglichkeit eroffnen, eine definierte 
Anzahl von Impulsen pro Umdrehung der Motorwelle 
zu erzeugen, ohne dabei die Motorwelle oder die Welle 
eines nachgeschalteten Getriebes als Antrieb fur einen 
Impulsgeber oder als Teil eines Impulsgebers verwen- 
den zu mussen. Urn dies erreichen zu konnen, wetst die 
Schaltungsanordnung eine Steuerelektronik auf, die 
hier beispielhaft als ein Mikrorechner ausgebildet ist 
und die Uber zwei Steuerausgange mit einer Schaltein- 
richtung verbunden ist Die Schalteinrichtung versorgt 
den Gleichstrommotor je nach den von der Steuerelek- 
tronik an den Steuerausgangen anstehenden Signalen 
mit einer Spannung, die es ermdglicht, den Gleichstrom- 
motor im Links- oder Rechtslauf zu betreiben. 

Zur Messung der periodischen Schwankungen des 
Motorstroms bei dem Betrieb des Gieichstrommotors 
sind die Ansteuerleitungen des Gieichstrommotors mit 
einem niederohmigen MeBwiderstand verbunden, der 
als ein Sensor fur den Motorstrom dient An dem MeG- 
widerstand wird eine dem Motorstrom proportionate 
Spannung abgegriffen, die einer Auswerteschaltung zu- 
gef Qhrt wird. Die Auswerteschaltung bildet aus dem an- 
liegenden Wechselspannungssignal eine Folge von Im- 
pulsen, die den Bewegungen des Gieichstrommotors 
entspricht Diese Folge von Impulsen wird einem Auf- 
warts-Abwartszahler, der Teil der Steuerelektronik ist, 
zugefiihrt, urn entsprechend der gebildeten Impulse ei- 
nen Zahlstand zu bilden, der die Lage der Verstellvor- 
richtung, die von dem Gleichstrommotor angetrieben 
wird, zu bestimmen. 

Hierbei erweist sich als besonders nachteilig, daB die 
Auswertung und Messung des Motorstroms bei dem 
Betrieb des Gieichstrommotors allein auf den peri- 
odischen Schwankungen des Motorstroms beruht, die 
durch den Gleichstrommotor konstruktiv bedingt und 
deshalb unveranderlich sind Aufgrund der nur geringen 
Schwankungen des Motorstroms ergibt sich eine groBe 
Unsicherheit bei der Messung, Auswertung und Zah- 
lung der zu bildenden Impulse, die von den Umdrehun- 
gen des Gieichstrommotors abhangig sind. Dies kann 
dazu fuhren, daB die Lage der Verstellvorrichtung durch 
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Nichtbildung von Impulsen und FehlzShlungen nicht 
korrekt wiedergegeben wird, was insbesondere bei Ver- 
stellvorrichtungen, die sicherheitsrelevante Teile eines 
Kraftfahrzeuges verstellen, zu gefahrlichen Situationen 
fuhren kann. 

Aufgrund der nur geringen periodischen Schwankun- 
gen des Motorstroms, die lediglich durch die konstruk- 
tiv bedingten und unveranderlichen Gegebenheiten des 
Gieichstrommotors bestimmt sind, ist es erforderlich, 
bei der Bildung und Zahlung der Impulse, die die Bewe- 
gung des Gieichstrommotors wiedergeben, eine auf- 
wendige und teure Auswerteschaltung zu verwenden, 
die zwar die Sicherheit bei der Zahlung der Impulse 
erhdht, die jedoch auch nicht sicherstellen kann, daB alle 
Impulse, die aufgrund der Bewegung des Gieichstrom- 
motors gebildet werden mOBten, auch gebildet und ge- 
zahlt werden. 

Zudem erweist sich bei der vorliegenden Schaltungs- 
anordnung als nachteilig, daB die Ansteuerung der 
Schalteinrichtung durch die Steuerelektronik sehr auf- 
wendig und kostenintensiv ausgef uhrt ist. 

Aus der deutschen Offenlegungsschrift 
DE 30 37 193 A 1 ist eine Schaltungsanordnung der ge- 
nannten Art vorbekannt, bei der zur Bildung eines 
Spannungssignals, das den Schwankungen des Motor- 
stroms proportional ist, ein Transformator vorgesehen 
ist 

Als nachteilig erweist sich hierbei ebenfalls, daB nur 
die konstruktiv bedingten Schwankungen des Motor- 
stroms, die unveranderlich sind, zur Auswertung heran- 
gezogen werden k5nnen, so daB sich eine hohe Unzu- 
verlassigkeit bei der Bildung und Zahlung von Impulsen 
ergibt, die die Bewegung des Motors wiedergeben. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, eine 
Schaltungsanordnung zu schaffen, die einfach und ko- 
stengunstig ist und dabei eine sichere und zuverlassige 
Messung und Auswertung der Drehzahl eines Gieich- 
strommotors oder des Verstellweges eines Gleich- 
strommotorantriebes ermdglicht, indem zuverlassig je- 
de Teilbewegung des Gieichstrommotors urn eine vor- 
gegebene Anzahl Ankerwicklungen erfaBt und gezahlt 
wird. 

Die Aufgabe wird erfindungsgemaB dadurch gelost, 
daB der Gleichstrommotor eine vorgegebene Anzahl 
Ankerwicklungen aufweist und daB die Ankerwicklun- 
gen in einer vorgegebenen Reihenfolge sich unterschei- 
dende Induktivitaten aufweisen. 

Es ist vorteilhaft, daB der Gleichstrommotor eine vor- 
gegebene Anzahl Ankerwicklungen aufweist und daB 
die Ankerwicklungen in einer vorgegebenen Reihenfol- 
ge sich unterscheidende Induktivitaten aufweisen, weil 
somit-die Schwankungen in dem Motorstrom bei dem 
drehrichtungsabhangigen Betrieb des Gieichstrommo- 
tors verstarkt werden, wodurch die Messung und Aus- 
wertung einfacher, kostengiinstiger und mit einer hohen 
Sicherheit und Zuverlassigkeit durchgefuhrt werden 
kann. Der Aufwand fur die Auswerteschaltung zur Bil- 
dung von Pulsen in Abhangigkeit von vorgegebenen 
Teiibewegungen des Gieichstrommotors kann somit re- 
duziert werden, wobei gleichzeitig sichergestellt ist, daB 
fur jede vorgegebene Teilbewegung des Gieichstrom- 
motors Pulse gebildet und gezahlt werden, so daB der 
gebildete Zahlstand exakt die Lage der Verstellvorrich- 
tung wiedergibt oder aber die Drehzahl des Gieich- 
strommotors sicher und zuverlassig bestimmbar macht. 

Dadurch, daB die Ankerwicklungen eine unterschied- 
liche Wicklungsanzahl und/oder eine unterschiedliche 
Wicklungsart und/oder eine unterschiedliche Wick- 
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lungsdichte und/oder unterschiedliche Wicklungsmate- 
rialien aufweisen, ergibt sich der Vorteil, daB die unter- 
schiedlichen Induktivitaten der Ankerwicklungen auf 
besonders einfache und kostengfinstige Weise erzielt 
werden kdnnen, da schon bei der Herstellung des 
Gleichstrommotors, ohne daB die Kosten fur die Her- 
stellung heraufgesetzt werden, die Voraussetzungen ge- 
schaffen werden, daB eine sichere und zuverlassige Mes- 
sung und Auswertung der Drehzahl des Gleichstrom- 
motors oder des Verstellweges des Motorantriebs erfol- 
gen kann. Hierbei erweist sich als besonders vorteilhaft, 
daB der Gleichstrommotor trotz der unterschiedlichen 
Induktivitaten der Ankerwicklungen universe!] einsetz- 
barist 

Es ist von Vorteil, daB die direkt benachbarten Anker- 
wicklungen unterschiedliche Induktivitaten aufweisen, 
wodurch die Schwankungen des Motorstroms beson- 
ders einfach, kostengfinstig und zuverlassig auswertbar 
sind. 

Dadurch, daB zumindest zwei benachbarte Anker- 
wicklungen gleiche Induktivitaten aufweisen, ergibt sich 
der Vorteil, daB je nach Auslegung des Gleichstrommo- 
tors und dessen Ankerwicklungen pro einer ganzer Urn- 
drehung nur eine Impulszahl gebildet und gezahlt wer- 
den braucht, die kleiner ist als die Anzahl der Anker- 
wicklungen, wodurch sich zum einen eine hdhere Si- 
cherheit bei der Zahlung der Pulse ergibt und zum ande- 
ren je nach Anwendung sicher gestellt wird, daB die 
Zahlung ausreichend exakt ist, urn die Drehzahl oder 
den Verstellweg zu bestimmen. 

Es ist von Vorteil, daB mindestens eine der Anker- 
wicklungen eine sich von den anderen Ankerwicklungen 
unterscheidende Induktivitat aufweist, wodurch auf ein- 
fache und kostengQnstige Weise jeweils eine ganze Urn- 
drehung des Gleichstrommotors gemessen und ausge- 
wertet werden kann. 

Dadurch, daB die Induktivitat iiber die Anzahl der 
Ankerwicklungen abnimmt oder zunimmt, oder daB die 
Induktivitat fiber die Anzahl der Ankerwicklungen erst 
abnimmt oder zunimmt und dann wieder zunimmt oder 
abnimmt, ergibt sich der Vorteil, daB die Schwankungen 
des Motorstroms bei dem Betrieb des Gleichstrommo- 
tors vorgegebene Stufungen aufweist, die einfach und 
kostengiinstig auswertbar sind, wobei zudem sicherge- 
stellt wird, dafl das Laufverhalten des Gleichstrommo- 
tors eine hohe GleichmaBigkeit aufweist und die Bil- 
dung von Storspannungen unterdriickt wird. 

Es ist von Vorteil, daB die MeBeinrichtung ein MeBwi- 
derstand ist, weil sich somit eine besonders einfache und 
kostengilnstige Ausffihrung der Schaltungsanordnung 
ergibt. ; 

Der gleiche Vorteil ergibt sich, wenn die MeBeinrich- 
tung ein Transformator ist, der eine Induktionsspan- 
nung bildet, die dem Motorstrom proportional ist. 

Dadurch, daB die mindestens eine Schalteinrichtung 
Relais oder Halbleiterschaiter oder Operationsverstar- 
ker zur getakteten, drehrichtungsabhangigen Ansteue- 
rung des Gleichstrommotors aufweist, ergibt sich der 
Vorteil einer besonders einfachen AusfQhrung der 
Schaltungsanordnung, insbesondere dann, wenn die 
Schaiteinrichtung direkt von der Steuerelektronik ange- 
steuert wird. 

Es ist vorteilhaft, daB der MeBwiderstand oder der 
Transformator mit der mindestens einen Schalteinrich- 
tung, der Masse und mit der Steuerelektronik verbun- 
den ist und daB in der Verbindung mit der Steuerelek- 
tronik die Auswerteschaltung angeordnet ist, die einen 
Verstarker und/oder ein Differentiaiglied oder ein Pro- 
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portional-Differentialglied und/oder einen Pulsformer 
aufweist, weil somit aus der gemessenen Spannung, die 
den Schwankungen des Motorstroms proportional ist, 
auf einfache Weise zuverlassig Pulse gebildet werden 
konnen, die laufrichtungsabhangig der Steuerelektronik 
zur Bildung eines Drehzahl- oder Lagesignals zugefiihrt 
werden kdnnen. Das Differentiaiglied oder das Propor- 
tional-Differentialglied bewirkt dabei vorteilhaft, daB 
nur soiche Pulse gebildet werden, die auch einer vorge- 
gebenen Teilbewegung des Gleichstrommotors ent- 
sprechen, da das Differentiaiglied oder das Proportio- 
nal-Differentialglied bestimmte Schwellwerte fur die 
Flankensteilheit der von der MeBeinrichtung gemesse- 
nen Spannung vorgeben und nur bei Erreichen der 
Schwellwerte ein Signal erzeugen. Dieses Signal kann 
einem Pulsformer zugefiihrt werden, der Monopuise 
vorgegebener Zeitdauer erzeugt und diese der Steuer- 
elektronik zuf iihrt 

Dadurch, daB die Steuerelektronik einen Aufwarts- 
Abwartszahler aufweist, ergibt sich der Vorteil einer 
besonders einfachen und kostengfinstigen, drehrich- 
tungsabhangigen Zahlung der Pulse und damit einer 
besonders einfachen Bildung eines Lagesignals fur den 
Verstellweg der Versteilvorrichtung oder fflr die Bil- 
dung eines Drehzahlsignals. 

Eine besonders kostengQnstige Ausffihrung der 
Schaltungsanordnung wird erreicht, wenn die Steuer- 
elektronik ein Mikrorechner ist und die mindestens eine 
Schalteinrichtung und/oder die Auswerteschaltung urid/ 
oder der MeBwiderstand oder der Transformator Teil 
des Mikrorechners sind. 

Ein Ausffihrungsbeispiei der Erfindung ist in der 
Zeichnung dargestellt und wird im folgenden naher be- 
schrieben. 

Die einzige Figur zeigt ein Blockschaltbild der erfin- 
dungsgemaBen Schaltungsanordnung. 

Die erfindungsgemaBe Schaltungsanordnung weist 
eine Steuerelektronik (S) auf, die mit einer vorgegebe- 
nen Anzahl Eingangen (N) verbunden ist Zur drehrich- 
tungsabhangigen, getakteten Ansteuerung eines Gleich- 
strommotors (G) in Abhangigkeit von an den Eingangen 
(N) anliegenden Signalen und von in der Steuerelektro- 
nik (S) abgespeicherten Signalen ist die Steuerelektro- 
nik (S) fiber mindestens zwei Steuerausgange (R) mit 
mindestens einer Schalteinrichtung (E) verbunden. Der 
Schalteinrichtung (E) werden dabei je nach der anzu- 
steuernden Drehrichtung des Gleichstrommotors (G) 
Signale entweder Qber den einen Steuerausgang (R) 
oder fiber den anderen Steuerausgang (R) zugefiihrt. 
Die mindestens eine Schalteinrichtung (E) ist uber zwei 
Ansteuerleitungen mit dem Gleichstrommotor (G) ver- 
bunden. Jede der Ansteuerleitungen ist dabei mit einer 
der Bursten (B) des Gleichstrommotors (G) verbunden. 
Der Gleichstrommotor (G) weist hier beispielhaft zwei 
Dauermagnete (D) auf. Zudem verfugt der Gleichstrom- 
motor hier beispielhaft fiber acht Kollektoren (K) und 
acht Ankerwicklungen (A). Bei anderen Ausfuhrungs- 
beispieien kann der Gleichstrommotor (G) auch eine 
andere Bauart aufweisen und insbesondere kann die 
Anzahl der Ankerwicklungen (A) und die Anzahl der 
Kollektoren (K) variieren. 

Zur Erzeugung einer Signalspannung, die dem Ver- 
lauf des Motorstroms bei-dem Betrieb des Gleichstrom- 
motors (G) proportional ist, weist die Schaltungsanord- 
nung hier beispielhaft einen MeBwiderstand (M) auf, der 
niederohmig ausgebildet ist und der zum einen mit der 
Masse und zum anderen sowohl mit der Schalteinrich- 
tung (E) als auch mit einer Auswerteschaltung (U) ver- 
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bunden ist Die Auswerteschaltung (U), die aus dem bei 
dem Betrieb des Gleichstrommotors (G) anliegenden 
Spannungssignal Pulse bildet, wobei jeder Puis einer 
vorgegebenen Teilbewegung des Gleichstrommotors 
(G) urn eine vorgegebene Anzahi Ankerwicklungen (A) 
entspricht, ist elektrisch leitend mit der Steuerelektro- 
nik(S)verbunden. 

Die Auswerteschaltung (U) kann dabei z. B. fiber ein 
Differentialglied verffigen, das immer dann ein Signal 
zur Weiterverarbeitung bildet, wenn das anliegende 
Spannungssignal eine Steilheit aufweist, die einen vor- 
gegebenen Schwellwert Qberschreitet Verffigt die Aus- 
werteschaltung (U) ilber ein Proportionai-Differential- 
glied, so wird zudem sichergestellt, daB Storungen des 
Spannungssignals herausgefiltert werden, da eine 
Grenzfrequenz vorgegeben werden kann, die die Si- 
cherheit bei der Auswertung erhoht Zudem kann die 
Auswerteschaltung (U) Qber einen Verstarker verfiigen, 
der das anliegende Spannungssignal verstarkt. Das von 
dem Differentialglied oder dem Proportional-Differen- 
tialglied erzeugte Signal kann einem Pulsformer zuge- 
ffihrt werden, der aus den anstehenden Signalen Mono- 
pulse bildet, die eine vorgegebene Zeitdauer aufweisen 
und sicherstellen, daB die Pulse zuveriassig gezahlt wer- 
den kdnnen. Zur Zahlung der von der Auswerteschal- 
tung (U) gebildeten Monopulse verffigt die Steuerelek- 
tronik (S) hier beispielhaft fiber einen Aufwarts-Ab- 
wartszahler, der in Abhangigkeit von der angesteuerten 
Drehrichtung des Gleichstrommotors (G) die einlaufen- 
den Monopulse bei dem Betrieb des Gleichstrommotors 
mit dem richtigen Vorzeichen zahlt, wodurch sich eine 
sehr hohe Zuverlassigkeit bei der Bestimmung der Lage 
einer VersteUvorrichtung und der Bestimmung der 
Drehzahl des Gleichstrommotors (G) ergibt 

Zur drehrichtungsabhangigen Ansteuerung des 
Gleichstrommotors (G) verfilgt die Schalteinrichtung 
(E) entweder Uber Relais oder Halbleiterschalter oder 
Operationsverstarker, die je nach der Ansteuerung uber 
die Steuerausgange (R) der Steuerelektronik (S) den 
Gleichstrommotor (G) mit einer vorgegebenen Span- 
nung versorgt Die Schalteinrichtung (E) kann dabei 
noch zusatzliche Schalteinrichtungen aufweisen, die bei 
einem Ende eines Ansteuersignals von der Steuerelek- 
tronik (S) beide Ansteuerleitungen des Gleichstrommo- 
tors (G) mit Masse verbinden, wodurch der naturliche 45 
Nachlauf des Gleichstrommotors (G) verhindert wird 
und gleichzeitig verhindert wird, daB die Drehbewegun- 
gen des Gleichstrommotors (G) f alsch gezahlt werden. 

Die MeBeinrichtung kann auch durch einen Transfor- 
mator gebildet werden, der induktiv den vorliegenden 
Motorstrom in eine Spannung umsetzt, die dem Motor- 
strom entspricht. 

Im allgemeinen weist ein Gleichstrommotor (G) eine 
vorgegebene Anzahi Ankerwicklungen (A) und zugeho- 
rige Kollektoren (K) auf. Die bei dem Betrieb des 
Gleichstrommotors (G) auftretenden Schwankungen 
des Motorstroms sind dabei sehr gering, da die Anker- 
wicklungen (A) im allgemeinen gleichdimensioniert sind. 
Eine Auswertung des Motorstroms weist bei der Ver- 
wendung eines solchen Gleichstrommotors nur eine ge- 
ringe Zuverlassigkeit und Sicherheit auf, so daB Fehl- 
zahlungen bei dem Betrieb des Gleichstrommotors ent- 
stehen und der Verstellweg des Motorantriebs nicht ex- 
akt ermittelt werden kann oder die Drehzahl des 
Gleichstrommotors (G) nicht exakt festgestelit werden 
kann. Dies kann insbesondere bei der Verwendung der 
Schaltungsanordnung fur sicherheitsrelevante Teile in 
einem Kraftfahrzeug zu gefahrlichen Situationen ffih- 
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ren. Um eine hohe Sicherheit bei der Messung und Aus- 
wertung der Drehzahl eines Gleichstrommotors oder 
des Versteilweges eines Motorantriebs in einem Kraft- 
fahrzeug zu erreichen, weist der Gleichstrommotor (G) 
hier eine vorgegebene Anzahi Ankerwicklungen (A) 
auf, wobei die Ankerwicklungen (A) in einer vorgegebe- 
nen Reihenfolge sich unterscheidende Induktivitaten 
aufweisen. Dadurch werden die Schwankungen des Mo- 
torstroms bei dem Betrieb des Gleichstrommotors (G) 
erhoht, was zu einer einfacheren Messung und Auswert- 
barkeit des Motorstroms fuhrt Die unterschiedlichen 
Induktivitaten kdnnen dabei derart erreicht werden, daB 
die Ankerwicklungen unterschiedliche Wicklungszahlen 
und/oder unterschiedliche Wicklungsarten und/oder 
unterschiedlichen Wicklungsdichten und/oder unter- 
schiedliche Wicklungsmaterialien aufweisen. Die Her- 
stellung eines solchen Gleichstrommotors (G) ist dabei 
nicht teuerer als die Herstellung eines Gleichstrommo- 
tors (G), dessen Ankerwicklungen (A) gleichdimensio- 
niert sind. 

Um eine leichte und sichere Auswertbarkeit des Mo- 
torstroms zu gewahrleisten, weisen die Ankerwicklun- 
gen (A) in einer vorgegebenen Reihenfolge sich unter- 
scheidende Induktivitaten auf. Dabei ergeben sich bei- 
spielhaft folgende M6glichkeiten: 

1. die direkt benachbarten Ankerwicklungen unter- 
scheiden sich in ihrer Induktivitat, wobei zum einen 
nur zwei Induktionswerte vorliegen kSnnen, zum 
ander en jedoch fiber die Gesamtzahl der Anker- 
wicklungen eine vorgegebene Abstufung der In- 
duktivitaten vorliegen kann, 

2. die Induktivitat zumindest zweier benachbarter 
Ankerwicklungen ist gleich, wodurch je nach der 
Anzahi der gleichen benachbarten Ankerwicklun- 
gen (A) insgesamt weniger Schwankungen bei ei- 
ner vollstandigen Umdrehung des Gleichstrommo- 
tors erzeugt werden, die je nach dem Anwendungs- 
fall jedoch fur eine sichere Auswertung ausreichen 
kdnnen, 

3. die Induktivitat nur einer der Ankerwicklungen 
(A) unterscheidet sich von der Induktivitat aller an- 
deren Ankerwicklungen, wodurch mit hoher Zu- 
verlassigkeit jeweils eine ganze Umdrehung des 
Gleichstrommotors (G) gemessen und ausgewertet 
werden kann, 

4. die Induktivitaten weisen Uber alle Ankerwick- 
lungen (A) stufig ansteigende und abfallende Werte 
auf. 
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Fur eine besonders einfache und kostengfinstige Aus- 
filhrung der Schaltungsanordnung kann die Steuerelek- 
tronik (S) als ein Mikrorechner ausgebildet sein und 
konnen die mindestens eine Schalteinrichtung (E) und/ 
oder die Auswerteschaltung (U) und/oder die MeBein- 
richtung (M) Teil des Mikrorechners sein. 

Im folgenden wird kurz ein Anwendungsbeispiel der 
erfindungsgemaBen Schaltungsanordnung beschrieben. 

Die Schaltungsanordnung kann z. B. bei einer elektri- 
schen Fensterverstelleinrichtung, bei einer program- 
mierbaren Sitzverstelleinrichtung, bei einer program- 
mierbaren Spiegelverstelleinrichtung, bei einer Einrich- 
tung zur Regelung der Innenraumtemperatur eines 
KLraftfahrzeugs, bei dem ein Stellglied das Verhaltnis 
erwarmter zu kalter Luft verstellt, bei einer Gebiasean- 
steuerung, bei einer Leuchtweitenregeleinrichtung und 
bei einer Einrichtung zur Versteilung der Drosselklap- 
pensteliung mittels eines Gleichstrommotors verwendet 
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werden. , ^ 

Bei all diesen und anderen Anwendungen der erfin- 
dungsgemaBen Schaltungsanordnung werden der Steu- 
erelektronik (S) Ober Eingange (N) elektrische Signale 
zugefiihrt, die in Verbindung mit in der Steuerelektronik 5 
(S) abgespeicherten Signalen zu Ansteuersignalen filr 
den Gleichstrommotor verarbeitet werden. An eine 
Steuerelektronik (S) kdnnen dabei mehrere Gieich- 
strommotoren (G) angeschlossen sein. Jeder Gleich- 
strommotor (G) wind dabei fiber zwei Ansteuerleitun- 10 
gen von einer Schaiteinrichtung (E) angesteuert, die mit 
zwei Steuerausgangen (R) der Steuerelektronik (S) ver- 
bunden ist Liegt von der Steuerelektronik (S) auf einem 
der Steuerausgange (R) ein getaktetes Signal zur An- 
steuerung des Gleichstrommotors (G) an, so versorgt 15 
die Schaiteinrichtung (E) den Gleichstrommotor (G) mit 
einer getakteten Spannung. Die Ansteuerung der 
Schaiteinrichtung (E) und des Gleichstrommotors (G) 
kann dabei auch nichtgetaktet erfolgea 

Bei jeder Teilbewegung des Gleichstrommotors (G) 20 
wird der wirksamwerdende Motorstrom durch eine 
MeBeinrichtung (M) gemessen und zur Auswertung ei- 
ner Auswerteschaltung (U) zugefuhrt Bei jedem Wei- 
terdrehen einer Ankerwicklung (A) ergibt sich dabei ein 
charakteristischer Verlauf des Motorstroms, der eine 25 
Auswertung durch die Auswerteschaltung (U) in der 
Form zugangig ist, daB far jedes Weiterdrehen einer 
Ankerwicklung (A) oder einer vorgegebenen Anzahl 
Ankerwicklungen (A) ein Monopuls gebildet wird, der 
der Steuerelektronik (S) zugefuhrt wird und dort dreh- 30 
richtungsabhangig gezahlt wird, so daB vorgegebene 
Teilbewegungen des Gleichstrommotors (G) sicher und 
zuverlassig registriert werden konnen, und somit mit 
hoher Zuverlassigkeit die Lage einer Verstellvorrich- 
tung des Motorantriebs oder die Drehzahl des Gleich- 35 
strornmotors (G) bestimmt werden kann. Die hohe Zu- 
verlassigkeit bei der Auswertung der Teildrehbewe- 
gung des Gleichstrommotors (G) ergibt sich dabei dar- 
aus, daB die Ankerwicklungen (A) in vorgegebener Rei- 
henfolge sich unterscheidende Induktivitaten aufweisen. 40 
Um die Zuverlassigkeit bei der Zahlung der Teilbewe- 
gungen des Gleichstrommotors (G) noch weiter zu er- 
hohen, kann es erforderlich sein, den oder die Zahler bei 
vorgegebenen Steliungen der Verstellvorrichtung zu ei- 
chen, indem der*Steuerelektronik (S) bei diesen vorge- 45 
gebenen Steliungen Schaltsignale zugefiihrt werden. 
v. 

Patentansprilche 

c 

1. Schaltungsanordnung zur Messung und Auswer- 50 
tung der Drehzahl eines Gleichstrommotors oder 
des Verstellweges eines Gleichstrommotorantriebs 

in einem Kraf tfahrzeug, mit einer Steuerelektronik, 
die iiber mindestens zwei Steuerausgange mit min- 
destens einer Schaiteinrichtung verbunden ist, wo- 55 
bei die mindestens eine Schaiteinrichtung liber 
zwei Ansteuerleitungen mit dem Gleichstrommo- 
tor verbunden ist, mit einer MeBeinrichtung zur 
Messung von Teiiumdrehungen des Gleichstrom- 
motors, die mit der Schaiteinrichtung verbunden 60 
ist, und mit einer Auswerteschaltung, uber die die 
MeBeinrichtung mit der Steuerelektronik verbun- 
den ist, dadurch gekennzeichnet, daB der Gleich- 
strommotor (G) eine vorgegebene Anzahl Anker- 
wicklungen (A) aufweist und daS die Ankerwick- 65 
lungen (A) in einer vorgegebenen Reihenfolge sich 
unterscheidende Induktivitaten aufweisen. 

2. Schaltungsanordnung nach Anspruch "1, dadurch 
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gekennzeichnet, daB die Ankerwicklungen (A) eine 
unterschiedliche Wicklungsanzahl und/oder eine 
unterschiedliche Wicklungsart und/oder eine un- 
terschiedliche Wicklungsdichte und/oder unter- 
schiedliche Wicklungsmaterialien aufweisen, 

3. Schaltungsanordnung nach Anspruch 2, dadurch 
gekeiinzeichnet, daB die direkt benachbarten An- 
kerwicklungen (A) unterschiedliche Induktivitaten 
aufweisen. 

4. Schaltungsanordnung nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB zumindest zwei benachbarte 
Ankerwicklungen (A) gleiche Induktivitaten auf- 
weisen. 

5. Schaltungsanordnung nach Anspruch 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB mindestens eine der Anker- 
wicklungen (A) eine sich von den anderen Anker- 
wicklungen (A) unterscheidende Induktivitat auf- 
weist 

6. Schaltungsanordnung nach Anspruch 3, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Induktivitat uber die An- 
zahl der Ankerwicklungen (A) abnimrnt oder zu- 
nimmt, oder daB die Induktivitat iiber die Anzahl 
der Ankerwicklungen (A) erst abnimrnt oder zu- 
nimmt und dann wieder zunimmt oder abnimrnt 

7. Schaltungsanordnung nach Anspruch 6 oder An- 
spruch 7, dadurch gekennzeichnet, daB die MeBein- 
richtung ein MeBwiderstand (M) oder ein Transfor- 
mator ist. "" : ^* 

8. Schaltungsanordnung nach Anspruch 7, dadurch 
gekennzeichnet, daB die mindestens eine Schaitein- 
richtung (E) Relais oder Halbleiterschalter oder 
Operationsverstarker zur getakteten, drehrich- 
tungsabhangigen Ansteuerung des Gleichstrom- 
motors (G) aufweist. 

9. Schaltungsanordnung nach Anspruch 8, dadurch 
gekennzeichnet, daB der MeBwiderstand (M) oder . 
der Transformator mit der mindestens einen 
Schaiteinrichtung (E), der Masse und mit der Steu- 
erelektronik (S) verbunden ist und daB in der Ver- 
bindung mit der Steuerelektronik (S) die Auswerte- 
schaltung (U) angeordnet ist, die einen Verstarker 
und/oder ein Differentiaiglied oder ein Proportio- 
nal-Differ entialglied und/oder einen Pulsformer. 
aufweist 

10. Schaltungsanordnung nach Anspruch 9, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Steuerelektronik (S) 
einen Aufwarts-Abwartszahler aufweist 

11. Schaltungsanordnung nach Anspruch 10, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Steuerelektronik (S) 
ein Mikrorechner ist, und daB die mindestens eine 
Schaiteinrichtung (E) und/oder die Auswerteschal- 
tung (U) und/oder der MeBwiderstand <M) oder der 
Transformator Teil des Mikrorechners sind. 
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